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В статье рассматривается оптимизация контуров регулирования частотно-
управляемого электропривода лифтовой лебедки на базе тихоходного 
синхронного двигателя с постоянными магнитами с целью анализа влияния 
нелинейностей на качество работы системы. Проведены исследования работы 
оптимизированных контуров при использовании в имитационной модели ШИМ 
управления и дискретностях в обратных связях. 
Введение 
Расширяющиеся потребности общества требуют непрерывного 
совершенствования средств внутреннего транспорта зданий и сооружений в 
соответствии с современными научно-техническими достижениями. К таким 
потребностям относится энергосбережение, повышение точности работы, 
повышение плавности, и как следствие повышение комфортабельности. Одним 
из таких современных научно-технических достижений является переход на 
использование тихоходного синхронного двигателя с постоянными магнитами 
в качестве без редукторного электропривода лифтовой лебедки. Применение 
таких приводов позволяет достичь существенного энергосбережения, улучшить 
динамические показатели качества электропривода и увеличить срок службы 
лебедки в целом. 
Оптимизация контуров регулирования электропривода лифтовой 
лебедки 
В качестве объекта регулирования была выбрана лифтовая лебедка на 
базе одиннадцати полюсного синхронного двигателя. 
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